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 要  旨 
従来，実用的なロボットのほとんどは産業現場において自動化などを実現する
産業用ロボットであった．しかし，近年ではロボット要素技術の進歩や，産業構
造の変化，少子高齢化といった社会的要因の影響もあり，ロボットの活躍する領
域を広げる試みが多く行われている．このような状況の中で，人間のような高度
で器用な手作業をロボットにより実現することが期待されている．人間は物体や
道具を滑らないように持ち，またあるときは滑りを積極的に利用することで複雑
な作業を実現している．滑りの検出と予知はロボットハンドによる把持や操りに
おいて重要な課題であり，これまでに様々な滑り覚センサが提案されている．し
かし，ハンドへの実装が困難，摩擦係数が既知でなければならない，検出速度が
遅いといった問題があり，実用的な滑り覚センサはいまだ存在せず，その実現が
期待されている． 
そこで本研究では，ロボットハンドに容易に装着可能な触覚センサにより滑り
の発生時における局所滑りを検出し，その滑り検出情報に基づく制御により，多
指ハンドで人間のような高度で器用な把持動作を実現することを目的とする．本
論文ではまず，荷重分布中心位置検出触覚センサによる滑り検出実験を行い，セ
ンサ出力変化により初期滑りを検出する方法について述べている．次に，把持物
体に接線方向力がくわえられた際滑りを生じないように把持力を増す抗滑り制御
方法の提案と検証実験について述べ，最後に摩擦係数や重さが未知である物体の
把持力制御方法の提案とその検証実験について述べている． 
本論文の内容を以下にまとめる． 
(1) 荷重分布中心位置検出触覚センサによる滑り検出実験を行い，センサ出力変
化により滑り変位が生じる前に滑りの発生を検出可能であることを示した． 
(2) 把持対象物に接線方向力がくわえられた際，センサ出力変化を用いることに
より滑りを生じないよう把持力を増す抗滑り制御方法を提案した． 
(3) 提案した抗滑り制御により把持実験を行い，接線方向力負荷時にその向きに
関わらず把持力が増されることを確認した． 
(4) 人間の把持力調整方法に学び，滑りに応じて把持力を制御することで，未知
物体の最適力把持を実現する把持力制御方法を提案した． 
(5) 提案した制御系により物体の把持実験を行い，把持対象物の重さや表面の摩
擦係数が未知であってもほとんど滑りを生じることなく適切な把持力が得られる
ことを示した．また，把持したコップに水を注ぐ実験を行い，把持の最中に重さ
が変化する場合においても提案した制御系により滑りを生じることなく把持を行
うことが可能であることを示した． 
 
